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Te´matem bakala´rˇske´ pra´ce je generova´n´ı ch˚uze pro modula´rn´ı roboty s uvazˇova´n´ım poruch jednot-
livy´ch modul˚u. Modula´rn´ı roboty jsou slozˇeny z mnoha d´ılcˇ´ıch modul˚u, a jedn´ım z cˇasty´ch argument˚u pro
pouzˇit´ı teˇchto robot˚u je jejich schopnost nahradit vadne´ moduly funkcˇn´ımi. C´ılem te´to pra´ce bylo oveˇrˇit,
jestli odpojen´ı nefunkcˇn´ıch modul˚u mu˚zˇe pomoci, pokud se ma´ robot pohybovat v rozsa´hle´m prostrˇed´ı.
Zpracova´n´ı pra´ce vyzˇadovalo jednak implementovat algoritmy pro generova´n´ı ch˚uze a jej´ı optimalizaci,
ale take´ implementaci fyzika´ln´ıho simula´toru nebo rˇesˇen´ı hromadne´ho spousˇteˇn´ı u´loh na vy´pocˇetn´ım
gridu. Vy´choz´ı algoritmy student implementoval podle dostupny´ch veˇdecky´ch cˇla´nk˚u, uvedene´ proble´my
rˇesˇil samostatneˇ.
Pra´ce je psa´na anglicky. V textu lze sice naj´ıt rˇadu gramaticky´ch chyb, ty ale nejsou vy´razneˇjˇs´ı
prˇeka´zˇkou pro pochopen´ı textu. Text je psa´n sp´ıˇse strucˇneˇ, avsˇak potrˇebne´ pojmy a algoritmy jsou do-
statecˇneˇ popsa´ny.
V prvn´ı kapitole je cˇtena´rˇ uveden do studovane´ho proble´mu, v druhe´ kapitole je pak popsa´n soucˇasny´
stav problematiky ve sveˇteˇ. Ve trˇet´ı a cˇtvrte´ kapitole jsou detailneˇji popsa´ny implementovane´ metody pro
pla´nova´n´ı pohybu, realizaci pohybu a jeho optimalizaci. V kapitole 4 jsou take´ popsa´ny provedene´ experi-
menty. Ty ukazuj´ı, zˇe v prˇ´ıpadeˇ testovany´ch robot˚u je odpojen´ı vadny´ch modul˚u sp´ıˇse na sˇkodu. Vy´sledky
experiment˚u jsou dobrˇe popsa´ny a komentova´ny, cozˇ da´va´ tusˇit, zˇe student proble´mu porozumneˇl. Prˇes to,
zˇe experiment˚u bylo provedeno velke´ mnozˇstv´ı, obsahuje kapitola 4 pouze jeden obra´zek s vygenerovany´mi
pla´ny pohybu (obr. 4.10). Bylo by vhodne´ uka´zat pla´n˚u v´ıce, ale hlavneˇ zobrazit pohybova´ primitiva jak
pro plneˇ funkcˇn´ı roboty, tak i pro jejich varianty s rozbity´mi moduly.
Student naprogramoval a vyrˇesˇil rˇadu u´loh, bohuzˇel text je mı´sty prˇ´ıliˇs strucˇny´ a nen´ı z neˇj odvedena´
pra´ce videˇt. Podstatnou cˇa´st´ı pra´ce byla naprˇ. implementace vlastn´ıho fyzika´ln´ıho simula´toru pro pouzˇitou
platformu CoSMO (s vyuzˇit´ım low-level knihovny ODE). Toto hodnot´ım velmi kladneˇ, nebot’ v dnesˇn´ı dobeˇ
veˇtsˇina student˚u vol´ı k simulaci prˇedprˇipravene´ simulacˇn´ı modely, poprˇ. modely vytva´rˇene´ v graficky´ch
simula´torech. Vytvorˇen´ı vlastn´ıho simula´toru jisteˇ studentovi prˇineslo rˇadu novy´ch znalost´ı.
Jako vedouc´ı pra´ce rovneˇzˇ ocenˇuji aktivn´ı prˇ´ıstup D. Lampera k rˇesˇen´ı bakala´rˇske´ pra´ce. Na konzultace
chodil dobrˇe prˇipraveny´ a algoritmy implementoval samostatneˇ. Beˇhem pra´ce se poty´kal s necˇekany´mi
proble´my zp˚usobeny´mi nutnost´ı vy´pocˇtu na stroj´ıch Metacentra, ktere´ mı´rneˇ zpomalily pr˚ubeˇh prac´ı.
Velmi ocenˇuji, zˇe je text psa´n anglicky. Text sice obsahuje chyby (chybeˇj´ıc´ı cˇleny, slovesa trˇet´ıch osob v
prˇ´ıtomne´m cˇase, za´meˇna prˇ´ıdavny´ch a podstatny´ch jmen), ale tyto chyby nejsou podstatne´ pro pochopen´ı
textu. Naopak, je dobrˇe, zˇe si student vyzkousˇel napsat rozsa´hlejˇs´ı text v anglicˇtineˇ.
Drobne´ ota´zky a pozna´mky:
1. Jak byl urcˇena hodnota ”thresholdValue”v Alg. 5 na str. 24?
2. Podeˇkova´n´ı projektu Metacentra by bylo vhodne´ bud’ na konec za´veˇru nebo do samostatne´ sekce
podeˇkova´n´ı.
3. Za´pis vektor˚u ~x, ~p a ~v (str. 18) nen´ı korektn´ı. Nav´ıc v odstavci, ktery´ prˇedcha´z´ı rovnici 3.1 je zmı´neˇn
vektor ~s, ale ten nen´ı da´le definova´n.
C´ıle zada´n´ı BP pra´ce byly splneˇny. Prˇedlozˇenou bakala´rˇskou pra´ci hodnot´ım B — velmi dobrˇe.
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